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Abstrak – Kendali logika fuzzy dengan perilaku menghindar rintangan telah dirancang dan
diimplementasikan pada robot kapal trimaram. Crisp input dalam sistem ini merupakan jarak diteksi robot
terhadap rintangan pada sisi kiri, tengah dan kanan yang selanjutnya akan diproses dalam kendali logika
fuzzy untuk mengendalikan rudder pada robot kapal trimaram. Dalam penelitian ini digunakan sensor
ultrasonik sebagai penditeksi jarak, motor servo sebagai penggerak rudder dan menggunakan mikrokontroller
ATMega8535 sebagai kontroler. Hasil eksperimen menunjukan robot kapal trimaram dapat menghindari
rintangan dengan baik. Nilai error terbesar pembacaan sensor jarak 3,684% dan selisish sudut terbesar
rudder 30 untuk pengendalian sudut rudder > 900.
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